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(14) PROCEDE DE GESTION DES DENTS ET DU RECEPTEUR EN RATEAU POUR ASSURER UNE 
COMMUNICATION A SPECTRE ETALE. 



Un recepteur en r&teau (112) comporte une plurality 
de dents (122, 124, 126, 128). Chaque dent comporte un 
d^modulateur (402) pour demoduler un rayon d'un signal k 
chemins multiples et un circuit de poursuite temporelle (404) 
pour commander la position temporelle de la dent en fonc- 
tion de la position temporelle du rayon. Un etat tf 6talement- 
retard faible detects et les positions des deux dents adja- 
centes sont controles pour empecher la convergence de 
deux ou plusieurs dents autour d'une position temporelle 
commune. En maintenant r^cart tempore! de dent, la diver- 
slt6 de chemins est explolt^e par le recepteur en rdteau 
m§me dans un 6tat d'6talement-retard faible pour am6llorer 
la performance du recepteur. 
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Titre 

Precede de gestion des dents et du r6cepteur en rSteau 
pour assurer une coininunication a spectre etale 
Domaine de 1 ' invention 

La presents invention concerne de fagon gen6rale 
5 les systemes de communication. Plus particuliferement, 
la presente invention concerne un r6cepteur en rateau 
et un proc6d6 pour g6rer les dents des r6cepteurs en 
rateau dans un systfeme de communication h spectre 
6tal6. 

10 Arriere plan de 1 ' inv ention 

Dans un systeme de communication k spectre etal6/ 
les transmissions par liaison descendante entre une 
station de base et une station mobile comportent une 
voie pilote et une plurality de voies de trafic. La 
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voie pilote est d6cod6e par tous les utilisateurs . 
Chaque voie de trafic est destin^e a etre d6cod6e par 
un utiiisateur unique* Par consequent, chaque voie de 
trafic est cod6e en utilisant un code connu ^ la fois 
5 par la station de base et la station mobile. La voie 
pilote est cod6e en utilisant un code connu par la 
station de base et toutes les stations mobiles . Le 
codage des voies de trafic et pilote ^talent le spectre 
des transmissions du syst^me. 

10 Un exempie d'un systfeme de communication Sl spectre 

etale est un systfeme radiot616phonique cellulaire 
respectant la norme par interim du Telecommunications 
Industry Association/Electronic Industry Association 
(TIA/EIA) IS-95, "Mobile Station-Base Station 

15 Compatibility Standard for Dual-Mode Wideband Spread 
Spectrum Cellular System" <"IS-95"). Les utilisateurs 
individuels du systfeme utilisent la mfeme frequence mais 
peuvent 6tre distingues les uns des autres grace a 
1 ' utilisation de code d'6talement individuel. D' autres 

20 systemes ^ spectre etal6 comportent des systemes 
radiot616phoniques fonctionnant a une frequence de 19 00 
MHz, appeles couramment DCS1900. D' autres systfemes 
radio et radiot616phoniques utilisent egalement des 
techniques d'etalement du spectre - 

25 IS-95 est un exempie de systfeme de communication a 

acces multiple par repartition en code h sequence 
directe (ARMC-SD) . Dans un systeme ARMC-SD, les 
transmissions sont 6tal6es par un code de bruit pseudo- 
al6atoire (PN) - Les donnees sont etalees par des 

30 elements, les Elements en question etant des 616ments 
de modulation de la dur6e minimale de 1 ' 6t a lament du 
spectre. Un param^tre du systfeme de modulation est la 

duree de 1 ' 616ment ou le temps ~ de ..J.--el6ment — Dans . un 

syst&me IS-95, le d6bit de 1' element est de 1,2288 
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in6ga-6 lament par seconde^ ce qui 6quivaut ^ un temps 
d'el6inent: d' environ 0,814 ;is/616ment . 

Les stations mobiles pouvant Stre utilis6es dans 
des systfemes de communication a spectre 6tal§ emploient 
5 en gSnSral des recepteurs en r^teau. Un r6cepteur en 
rateau comporte deux ou plusieurs dents de recepteur 
qui regoivent ind6pendamment des signaux radiof requence 
(RF) . Chaque dent estime la phase et le gain de la voie 
et demodule les signaux RF pour produire des symboles 

10 de trafic. Les syit±>oles de trafic des dent de recepteur 
sont combines dans un circuit mfilangeur de symboles 
pour produire un signal re9u. 

Un recepteur en rSteau est utilise dans des 
systfemes de communication Sl spectre 6tal6 pour combiner 

15 des rayons a chemins multiples et exploiter par 1^ meme 
la diversite de voies . Les rayons & chemins multiples 
comportent des lignes de rayon visibles regues 
directement de 1 ' 6metteur et des rayons r6flechis par 
des ob jets et le terrain. Les rayons & chemins 

20 multiples re5us par le recepteur sont espac6s dans le 
temps, L'^cart temporel ou la difference temporelle est 
en g6n6ral de I'ordre de plusieurs temps d'616ment. En 
combinant les sorties s6par6es des dents d'emetteur en 
rateau/ le recepteur en rSteau obtient une diversite de 

25 chemins. 

En g6n6ral, les dent de recepteur en rateau sont 
attribu6es au plus grand ensemble des rayons a chemins 
multiples. C'est-a-dire que le r6cepteur localise des 
maxima locaux de signaux regus . Une premifere dent doit 
30 recevoir le signal le plus fort, une deuxidme dent doit 
recevoir le deuxifeme signal le plus fort et ainsi de 
suite. Etant donn6 que la force du signal regu change, 
du fait de 1 ' eyanouissement ou pour d'autres raisons, 
les attributions de dents sont modifi^es. Aprfes une 
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attribution de dent, les emplacements dans le temps de 
1' element maximum changent lentement et ces 
emplacements sont suivis par des circuits de poursuite 
temporelles dans chaque dent attribute. Si les rayons Sl 
5 chemins multiples sont s6par6s I'un de 1' autre par au 
moins un retard d' element, alors chaque chemin peut 
6tre traite separ6ment par les circuits de poursuite 
temporelles du r6cepteur en rSteau et on obtient un 
gain diversifi6. 

10 Sur de nombreuses voies, les rayons & chemins 

multiples sont separ6s par des intervalles qui sont 
bien inferieurs & un . temps d' Element. Les systemes 
actuels, cependant,. n'ont pas la capacity de r6soudre 
le probleme li6 aux ou de separer des chemins multiples 

15 separ6s par des intervalles aussi petits, et ce pour 
plusieurs raisons. D'abord/ si la voie est statique et 
si le profil des chemins multiples ne mfene qu'ci un 
maximum local lorsque deux rayons peu espaces sont 
presents, les circuits de poursuite temporelle de dents 

20 attributes & un temps d 'filament du maximum local 
entralneront ces dents vers 1 • emplacement temporel du 
maximum local et le b6n6fice de la diversity des voies 
sera perdu, Ensuite, les dents peuvent assurer la 
poursuite jusqu'au mfeme emplacement temporel mfeme si 

25 elles sont s6par6es par un 616ment voire plus. Si un 
chemin est fort alors qu'un autre chemin s'evanouit 
progressivement , la boucle asservie au retard de la 
dent attribute au chemin ay ant subi un tvanouissement 
va dStecter une fenergie sur les lobes secondaires du 

30 chemin sans 6vanouissement et assurer la poursuite 
jusqu 'a 1 ' emplacement du chemin n * ayant pas subi 
d* 6vanouissement. De plus, les dents convergent dans le 
temps et les b6n6fices de la diversity sont perdus . 
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Par consequent, la technique a besoin d'un proc6d6 
de gestion des dents et du r6cept'eur en rSteau am61ior6 
pouvant obtenir le benefice de la diversite des chemins 
lorsque des rayons ci chemins multiples sont etal6s par 
5 moins d'un temps d' Element. 
Breve description des dessins 

Les caracteristiques de la presente invention, qui 
sont consider6es comme nouvelles, sont decrites en 
detail dans les revendications jointes. L' invention/ 
10 ainsi cjue d'autres objets et avantages de celle-ci, 
peuvent 6tre mieux compris si I'on fait r6f6rence ^ la 
description suivante, prise conjointement avec les 
dessins joints, sur lesquels des numeros de r6f6rence 
similaires identifient des 616ments similaires, et 
15 parmi lesquels : 

la figure 1 est un schema fonctionnel d'un systSme 
de communication a spectre etale ; 

la figure 2 est un schema fonctionnel d'un circuit 
de poursuite temporelle selon un premier mode de 
20 realisation de la presente invention ; 

la figure 3 est un organigramme illustrant un 
precede de gestion de 1 ' attribution des dents dans un 
rScepteur en r^teau selon la prSsente invention ; 

la figure 4 est un schema fonctionnel d'une dent de 
25 recepteur en rSteau pouvant Stre utilisSe dans le 
radiotelephone de la figure 1 ; 

la figure 5 est un schema fonctionnel d'un circuit 
de poursuite temporelle selon un deuxieme mode de 
realisation de la pr6sente invention ; 
30 la figure 6 est un schema fonctionnel d'un circuit 

empSchant la collision d'un r6cepteur en rSteau ; 

la figure 7 est un chronogramme illustrant le 

fonctionnement du circuit empechant les collisions de. 

la figure 6 ; . 
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la figure 8 est un schema fonctionnel illustrant un 
precede de gestion de 1 ' attribution de dents d'un 
r6cepteur en rateau selon la pr6sente invention, 
nf*c;r;T-i ption detaillee des modes de rea lisation xpr^feres 

En referience maintenant a la figure 1, un systfeme 
de coirununication 100 comporte une pluralite de stations 
de base telles que la station de base 102 configur6e 
pour assurer une radiocoiamunication avec une ou 
plusieurs stations mobiles telle que le radiotelephone 
104. Le radiotelephone 104 est configure de fagon a 
recevoir et h transmettre des signaux k acces multiple 
par repartition en code & sequence directe (AMRC-SD) 
pour communiquer avec la plurality des stations de 
base, y compris la station de base 102. Dans le mode de 
15 realisation illustr6, le systfeme de communication 100 
fonctionne conformement a la norme par interim TIA/EIA 
XS-g5, -Mobile Station-Base Station Compatibility 
Standard for Dual -Mode Wideband Spread Spectrum 
Cellular System", fonctionnant & une frequence de 800 
20 MHz- Selon une autre solution, le systfeme de 
communication 100 peut fonctionner conformement a 
d • autres systeme ARMC-LD notamment les systfemes de 
communication personnels (PCS) a une frequence de 1800 
MHz ou conformfement a n'importe quel autre systeme 
25 fiMRC-SD ou & spectre 6tal6 appropriS, 

La station de base 102 transmet des signaux a 
spectre 6taie au radiotelephone 104. Les symboles 
presents sur la voie de trafic sont etaies en utilisant 
un code de Walsh au cours d'un proc6de connu sous 
1 ' appellation couverture de Walsh. Chaque station 
mobile telle que le radiotelephone 104 se voit 
attribuer un code de Walsh unique par la station de 
base 102 de sorte que la -transmission de la voie de 
trafic cL chaque station mobile est orthogonale axix 
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transmissions de voies de trafic S une station mobile 
sur deux. 

En plus, des voies de trafic, la station de base 102 
diffuse une voie pilote, une voie de synchronisation et 
une voie d'appel de personne. La voie pilote est formee 
en utilisant une sequence ne comportant que des zeros 
qui est couverte par le code de Walsh 0, qui est 
compost de zeros. La voie pilote est en general regue 
par toutes les stations mobiles qui se trouvent daiis sa 
portee et est utilisee par le radiotelephone 104 pour 
identifier la presence d'un systeme AMRC, d'une 
acquisition initiale du systfeme, d'un transfert en mode 
libre, d'une identification des rayons initiaux et 
retard6s de stations de base qui communiquent et qui 
interfferent et pour obtenir la demodulation coh6rente 
des voies de trafic, d'appel de personne et de 
synchronisation. La voie de synchronisation est 
utilisee pour synchroniser le positionnement temporel 
de la station mobile avec le positionnement temporel de 
la station de base. La voie d'appel de personne est 
utilis6e pour envoyer des informations d'appel de 
personne aux stations mobiles, notamment le 
radiot616phone 104, en provenance de la station de base 
102. 

En plus de la couverture de Walsh, toutes les voies 
transmises par la station de base sont 6tal6es en 
utilisant une sequence de bruit pseudo-aleatoire (PN), 
appel6e 6galement sequence pilote. La station de base 
102 et toutes les stations de base du systfeme de 
communication 100 sont uniquement identifi6es en 
utilisant une phase de depart unique, appelee 6galement 
d6phasage ou temps de depart pour la sequence de voies 
pilotes. Les sequences presentent une longueur de 2^5 
elements et elles sont produites & un d6bit d'616ment 
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de 1,2288 mega-el6ments . par seconde et se rSpfetent done 
toutes les 26-2/3 millisecondes . En utilisant ce code 
d* Stalement court/ le positionnement temporel d\i 
radiotelephone 104 est synchronise avec le 
5 positionnement temporel de la station de base 102 et du 
reste du systfeme de communication 100 . 

Le radiotelephone 104 comprend une antenne 106, un 
front analogique 108, un chemin de reception et un 
chemin de transmission. Le chemin de reception comporte 

10 un convertisseur analogique numerique (CAD) 110, un 
recepteur en rateau 112 et un moteur de recherche 114 
et un contrdleur 116. Le chemin de transmission 
comporte un circuit h chemin de transmission 118 et un 
convertisseur numerique analogique 120. 

15 L ' antenne . 106 regoit des signaux RF de la station 

de base 102 et des autres stations de base situees k 
proximite. Certains des signaux RF regus sont transmis 
directement, une ligne de rayons visibles transmise par 
la station de base. D' autres signaux RF ou signaux a 

20 chemins multiples re9us sont refiechis et sont retardes 
dans le temps par rapport aux rayons transmis 
directement. Le signal & chemins multiples comporte au 
moins un premier rayon ayant un premier positionnement 
temporel de rayon et un deuxifeme rayon ayant un 

25 deuxifeme positionnement temporel de rayon. Le premier 
positionnement temporel de rayon et le deuxifeme 
positionnement temporel de rayon varient en fonction du 
temps et cette variation est suivie par le r6cepteur en 
rateau 112. 

30 Les signaux RF regus sont convertis en signaux 

eiectriques par 1' antenne 106 et fournis au front 
analogique 108. Le front analogique 108 filtre les 
..signaux. et assure leur conversion en signaux en bande 
de base. Les signaux en bande de base analogiques sont 
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fournis aux CAN 110 qui les convertit en des fliix de 
donnees numeriques en vue d'un traitement ulterieur. 

Le r6cepteur en rateau 112 comporte une pluralitS 
de dents de r6cepteur, notamment la dent de recepteur 
5 102, la dent de r§cepteur 124, la dent de r6cepteur 126 
et la dent de recepteur 128. Dans le mode de 
realisation illustr6, un recepteur en rateau 112 
comporte quatre dents de r6cepteur. Toutefois, un 
nombre approprie quelconque de dents de recepteur peut 

10 etre utilise. Chaque dent de recepteur forme un circuit 
de recepteur servant ^ recevoir un rayon du signal & 
chemins multiples . Les dents de recepteur comportent 
des circuits de pour suite temporelle permettant de 
controler la position dans le temps des dents, 

15 6galement appelees dans le present document 
positionnement temporel des dents , La structure et le 
fonctionnement des dents de recepteur seront expliques 
plus en detail par la suite. 

Le contrdleur 116 comporte une horloge 134. 

20 L' horloge 134 controle le positionnement temporel du 
radiotelephone 104. Par exemple, 1' horloge gSnSre un 
signal d' horloge element X 8 a un debit 6gal h huit 
fois le debit d'616ment de 1,2288 m6ga-61ement par 
seconde. Le controleur 116 est coupl6 aux autres 

25 elements du radiotelephone 104. Ces interconnexions ne 
sont pas representees sur la figure 1 de fagon a ne pas 
compliquer inutilement la figure. 

Le moteur de recherche 114 detecte les signaux 
pilotes rejus par le radiotelephone 104 depuis la 

30 pluralite de stations de base, notamment la station de 
base 102. Le moteur de recherche 114 annule I'etalement 
des signaux pilotes en utilisant un correiateur ayant 

des codes PN generes - dans le radiotelephone : 104 

utilisant un positionnement temporel de reference 
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local. Comme cela sera d^crit plus en dStail par la 
suite / le moteur de recherche 114 d6veloppe un profil a 
chemins multiples de rayons h chemins multiples regus 
au niveau du radiotelephone 104. En utilisant le profil 
k chemins multiples, le moteur de recherche 114 
attribue une ou plusieurs dent de r§cepteur en rateau 
au rayon & chemins multiples. Par exemple, le moteur de 
recherche 114 attribue une premiere dent 122 au rayon 
ayant la force de signal regu la plus importante, la 
deuxi^e dent 124 au rayon ayant la dexixifeme force de 
signal regu plus importante et ainsi de suite jusqu'a 
ce que toutes les dents soient attributes . D'autres 
criteres que la force du signal regu peuvent egalement 
fetre utilises. Ainsi, le moteur de recherche fonctionne 
comme un circuit de commande qui attribue un premier 
circuit rScepteur comme premifere dent 122 pour qu'elle 
regoive un premier rayon du signal ^ chemins multiples 
et attribue un deuxifeme circuit r6cepteur comme la 
deuxi^me dent 124 pour qu'elle regoive un deuxieme 
rayon du signal h chemins multiples • Une fois que le 
moteur de recherche a attribue une dent de rtcepteur en 
rateau, la dent poursuit indtpendamment la derive du 
positionnement temporel du rayon attribue, 

Dans un mode de realisation, la presente invention 
propose un proc6d6 de gestion de 1 ' attribution des 
dents dans un recepteur en rateau. Le procedS comporte, 
au niveau d'une premiere dent de recepteur en r4teau, 
la reception d'un premier signal et la modification du 
positionnement temporel de la premiere dent en fonction 
de la variation du positionnement temporel du premier 
signal. Le proc6d6 comporte Egalement, au niveau d'une 
deuxifeme dent de r6cepteur en rateau, la reception d'un 
deuxieme signal et la modification du _ positionnement 
temporel de la deuxieme dent en fonction de la 
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variation de positionnement temporal du deuxieme 
signal. Le proc6d6 comporte de plus la dStermination 
d'un 6cart temporel minimum entre le positionnement 
temporal de la premiere dent et le positionnement 
temporel de la deuxifeme dent et le maintien d'au moins 
cet ecart temporel. Le moteur de recherche detecte 
I'etat d'^talement-retard faible du signal a chemins 
multiples et fournit des signaux de commande h un ou 
plusieurs circuits de poursuite temporelle pour 
empecher la convergence de deux ou plusieurs dents 
autour d'une position temporelle commune. 

Dans un deuxifeme mode de realisation^ un proced6 de 
gestion des dents d'un recepteur en rateau comporte les 
Stapes consistant & recevoir une plurality de signaiox 
au niveau du recepteur en rateau, h attribuer chaque 
dent de recepteur en rateau a un signal, a dStecter un 
6tat d • etalement-retard faible de la plurality de 
signaux et, en r^ponse a cela, a commander une ou 
plusieurs dents pour empecher la convergence de deux 
dents au niveau d'une position temporelle commune. Dans 
le mode de realisation illustr^, le circuit empSchant 
la collision a 1 ' intSrieur du recepteur en rateau 
detecte I'etat d ' etalement-retard faible du signal a 
chemins multiples et fournit les signaux de commande a 
un ou plusieurs circuits de poursuite temporelle pour 
empecher la convergence de dexix ou plusieurs dents 
autour d'une position temporelle commune. L ' etat 
d' etalement-retard faible correspond ou positionnement 
temporel de deux ou plusieurs dents de recepteur en 
rateau s6par6es par un intervalle temporel inferieur a 
un seuil predetermine. Dans les modes de realisation 
illustres, le seuil predetermine est un temps 
D'autres valeurs de seuil peuvent cependant 
egalement etre utilisees. 
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La figure 2 est un schema fonctionnel d'un circuit 
de poursuite temporelle 200 selon un premier mode de 
realisation de la pr6sente invention. Le . circuit de 
poursuite temporelle 200 comporte un premier circuit 
5 d* amplitude 202, un deuxifeme circuit d* amplitude 204, 
un accumulateur 206, un detecteur de dfepassement de 
capacity 2 08 et un circuit de reglage du positionnement 
temporel 210. En utilisant le . circuit de poursuite 
temporelle, on conserve I'ecart temporel entre une 

10 premiere dent de r6cepteur et une dexixifeme dent de 
r6cepteur en commandant con jointement la poursuite du 
positionnement temporel de la. premifere dent et du 
positionnement temporel de la deuxifeme dent, 

Le premier circuit d' amplitude 202 presente une 

15 entree 216 configur6e de fagon a recevoir des 
echanti lions des signaux pilotes provenant d'une 
premiere dent. Le deuxifeme circuit d' amplitude 204 
presente de la mSme maniSre une entree 218 configuree 
de fa^on ^ recevoir les echantillons de signaux pilotes 

20 depuis une deuxifeme dent. Le circuit de poursuite 
temporelle 200 est de preference partag6 dans le temps 
par toutes les dents, ce qui necessite une logique de 
commande pour coupler les §chantillons ; de signaiix 
pilotes appropries au premier circuit d* amplitude 202 

25 et au deuxieme circuit d' amplitude 204, Selon une autre 
solution, les circuits nScessaires du circuit de 
poursuite temporelle 200 sont r6p6t6s avec les 
connexions appropriees aux dent de recepteur en rateau 
de fagon a combiner toutes les combinaisons de dents 

30 possibles. 

Le premier circuit d' amplitude 202 determine 
1' amplitude de 1 * echantillon de signaux pilotes regus 
de la premifere dent et le deuxifeme circuit d' amplitude 
204 determine 1 ' amplitude de 1 ' fechantillon de signaux 
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pilotes regus de la deuxidme dent. Les amplitudes 
respectives sont fournies a 1 ' accumulateur 206 et 
1* amplitude du deuxidme echantillon de signaux pilotes 
de la deuxieme dent est soustraite de 1' amplitude de 
5 1 • echantillon de signaux pilotes de la premiere dent, 
Le detecteur de depassement de capacite 208 detecte un 
6tat de depassement de capacite dans la difference 
produite par 1 ' accumulateur 206, Lorsque l*etat de 
depassement de capacite se produit, le detecteur de 

10 depassement de capacite 208 envoie un signal de remise 
a I'etat initial h 1 ' accumulateur 206 et fournit une 
indication de depassement de capacite au circuit de 
reglage du positionnement temporel 210. En reponse a 
1' indication du depassement de capacite, le circuit de 

15 reglage du positionnement temporel 210 rfegle la 
position temporelle de la premiere dent et de la 
deuxieme dent pour maintenir I'ecart temporel de ces 
dents a une valeur au moins egale h une valeur de 
seuil- 

20 Par exemple, dans le mode de realisation illustre, 

le maintien de I'ecart temporel & une valeur au moins 
egale ^ la valeur de seuil comprend la commande de la 
poursuite du positionnement temporel de la premifere 
dent et du positionnement temporel de la deuxieme dent. 

25 Ceci peut etre obtenu de nombreuses f a^ons . Dans un 
exemple, les deux dents partagent la mSme boucle de 
poursuite temporelle precoce-tardive, le circuit de 
reglage de positionnement temporel 210. Le signal 
temporel precoce correspond au pilote annulant 

30 I'etalement d'une dent et le signal temporel tardif et 
le pilote annulant 1 vetalement de 1 • autre dent. En 
utilisant la boucle de poursuite temporelle precoce- 
tardive de cette manidre, les_.deux dents. „,se deplacent 
ensemble (dans le temps) avec chaque changement de 
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positionnement temporel. Dans le deuxieme exemple, le 
moteur de recherche fournit des signaux de commande Sl 
un premier circuit de poursuite temporelle d'une 
premiere dent et un deuxieme circuit de poursuite 
5 temporelle ^ une deuxifeme dent pour maintenir le 
deuxieme circuit de poursuite temporelle a tme 
difference temporelle predeterminee fixe par rapport au 
premier circuit de poursuite temporelle tandis que le 
premier circuit de poursuite temporelle suit la 

10 position temporelle d'un premier rayon. 

Ainsi, dans le premier mode de realisation, le 
profil a chemins multiples d6termin6 par le moteur de 
recherche est utilise pour dStecter 1 * 6talement ou le 
non Stalement des passages multiples au-dessus d'une 

15 -region s'etendant par exemple entre 1/4 d'616ment et 1 
Element. Le profil ^ chemins multiples contient des 
mesures d*6nergie Eq/Iq (6nergie d' element sur 
interference nominale) ^ des increments de 1/2 616ment 
de la sequence PN & code court. Si un rayon & chemins 

20 multiples unique est re9U/ il y aura un maximum local 
dans le profil d'energie correspondant & la position du 
rayon. Les mesures d*6nergie dans le profil a chemins 
multiples se trouveront a +1 element et -1 element de 
I'energie maximum, Ceci signifie un chemin unique et 

25 -seule une dent sera attribuee au chemin. Toutefois, 
s'il y a tout de mSme de l'6nergie considerable mesuree 
k +1 element ou -1 element de 1 * energie maximum locale, 
alors les deux dents sont attribuees h la region ayant 
un 6cart fixe (par exemple 3/4 d' element) entre les 

30 dents. 

Une fois que deux dents sont attributes & la region 
a chemins multiples, les circuits de poursuite 
temporelle des deux dents sont lies de sorte _que les 
deux dents effectuent ensemble la poursuite et 
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conservent 1 ' 6car1: fix6. Selon la prSsente invention, 
la coininande est ajout6e a 1' operation de poursuite 
temporelle pour emp^cher les deux dents de d^river ou 
de converger autour d'une position temporelle coimnune. 
5 La figure 3 est un or ganigr amine illustrant un 

proc6d6 de gestion de 1 'attribution de dent dans un 
r^cepteur en rateau selon un premier mode de 
realisation de la presente invention.' Le proc6d6 
commence ^ 1 ' 6tape 302. A 1 * 6tape 304/ le recepteur en 

10 rateau regoit et d6module des voies de trafic et une 
voie pilote. Ces signaux comportent en general un ou 
plusieurs rayons ou composants h chemins multiples • A 
l*etape 30 6 , on determine un profil h chemins multiples 
pour les signaux, par exemple, par un moteur de 

15 recherche associ6 au recepteur en rateau. En reponse au 
profil a chemins multiples, les dent de recepteur en 
rdteau sont attribuees & un ou plusieurs rayons h 
chemins multiples. Aux etapes 308, 310 et 312, les 
dents attribu6es suivent le positionnement temporel de 

20 leurs rayons respectifs. 

A l'6tape 314, on determine si un rayon est separe 
dans le temps d'un autre rayon de moins d'un seuil 
pr6d6termin6, par exemple un temps d'616ment. Si ce 
n*est pas le cas, il n*existe pas d'6tat d'Stalement- 

25 retard faible et on retourne aux Stapes 308, 310 et 
312. Si un 6tat d ' etalement-retalrd faible existe, on 
passe ^ 1 ' 6tape 316 et un temps d'6cart fixe, par 
exemple 3/4 de temps d' element, est choisi pour s6parer 
les dents. A 1 ' etape 316, les deux dents commencent la 

30 poursuite conjointement . La poursuite conjointe peut 
Stre obtenue en utilisant une boucle de poursuite 
temporelle unique dans le moteur de recherche, tel que 

d6crit ci-dessus en r6f6rence. k la figure 2, en 

modulant la position temporelle de la deuxifeme dent par 
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rapport h la position temporelle de la premiere dent, 
ou par tout autre proced6 appropri6 . 

A 1 ' etape 318, on determine si les deux dents 
presentent toujours des valeurs proches du seuil 
5 predetermine, par exemple un temps d' element . Si ce 
n'est pas le cas, la poursuite conjointe n'est plus 
necessaire et a 1 ' etape 320, on reprend une poursuite 
independante . Si la valeur des deux dents est toujours 
proche du seuil predetermine, A 1 • etape 322, on 

10 determine si les deux dents sont separees par moins 
d'un seuil minimum, par exemple 1/4 de temps d' element. 
Si c'est le cas, le chemin multiple peut ne pas etre 
suffisamment etaie pour justifier 1 • attribution des 
deux dents, et a 1 ' etape 324 la deuxieme dent n'est 

15 -plus attribuee. Si les deux dents sont encore separees 
de plus que du seuil minimum, on retourne h 1' etape 316 
et les dents continuant leur poursuite conjointe. 

Ainsi, selon le premier mode de realisation, le 
moteur de recherche detecte la position des rayons et 

20 commande le positionnement temporel des dents pour 
conserver un ecart temporel des dents et garder les 
benefices de la diversite du chemin- Une boucle de 
poursuite temporelle est utilis6e pour commander 
con joint ement deux ou plusieurs dent de recepteur en 

25 rii^eau afin d'cimeiiorer la performance sur des voies & 
etalement-retard faible. Lorsque 1 ' etat d'etalement- 
retard faible n'existe plus, les dents reprennent une 
poursuite independante. 

Selon un deuxieme mode de realisation, un circuit 

30 empechant les collisions renforce une contrainte sur 
les dents attribuees afin de maintenir un 6cart 
temporel minimum- La structure et le f onctionnement de 
ce deuxieme mode de realisation vont etre decrits ci- 
dessous. 
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La figure 4 est un schema fonctionnel d'une dent de 
r6cepteur 400 pouvant Stre utilis6e dans les r^cepteurs 
en rateau 112 de la figure 1- La dent de r6cepteur 400 
est une dent prise parmi une plurality de dent de 
5 r^cepteur en rSteau 112. Chaque dent comportant la dent 
de rScepteur 400 regoit un rayon d*un signal a chemins 
multiples. La dent de r^cepteur 400 est attribute au 
rayon par le moteur de recherche 114 (Figure 1). La 
dent de recepteur 400 comporte genferaleinent un 

10 d6modulateur 402 permettant de d6moduler un rayon du 
signal li chemins multiples, le rayon ayant une position 
temporelle, et un circuit de poursuite temporelle 404 
pour commander une position temporelle de la dent de 
recepteur 400 selon la position temporelle du rayon. 

15 Le demodulateur 402 regoit un signal d' entree du 

CAN 110 (Figure 1). Ce signal d*entree se trouve sous 
la forme d'un flux d*616ments, au d6bit d'616ments du 
systeme, par exemple 1,2288 mega-61ement par seconde 
dans IS-95. Le demodulateur 402 annule l*6talement du 

20 signal d ' entree afin d'extraire le signal pilote et les 
symboles de voie. Les symboles de voie sont fournis au 
contrdleur 116 en vue d'un traitement. Le dSmodulateur 
402 fournit des informations concernant la voie, par 
exemple la phase de la voie et le gain de la voie, au 

25 moteur de recherche 114 (Figure 1). 

Le circuit de recherche temporelle 404 poursuit la 
variation de positionnement temporel du rayon ^ chemins 
multiples attribue a la dent de recepteur 400 et 
commande la position temporelle de la dent de recepteur 

30 400 en reponse a cela. Dans un mode de realisation, le 
circuit de poursuite temporelle 404 comporte une boucle 
asservie au retard pour d^tecter une erreur de 

poursuite temporelle et produire un signal de 

correction. Le positionnement temporel de dent fait 
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reference au temps du systfeme en increments de 
fractions et de temps d' element. Le signal de 
correction est fourni au d^modulateur afin de faire 
varier la poursuite temporelle du dfemodulateur . La 
5 position temporelle du rayon ^ chemins multiples 
attribu6 peut varier apres un changement de longueur du 
chemin entre la station de base 102 et le 
radiotelephone 104 (Figure 1), par exemple lorsque le 
radiotelephone 104 se d^place, ou pour d'autres 

10 raisons . Puisque le positionnement temporel du 
radiotelephone 104 est synchronise avec le 
positionnement temporel du systfeme, m6me de petites 
variations entre la position temporelle du rayon k 
chemins multiples et la position temporelle de la dent 

15 peuvent Stre detectees et corrigSes par le circuit de 
poursuite temporelle 404. 

La figure 5 reprSsente un schema fonctionnel d'un 
circuit de poursuite temporelle 500 selon le deuxi&ne 
mode de realisation de la presente invention. Le 

20 circuit de poursuite temporelle 500 peut etre inclus 
dans chaque dent de rScepteur en rateau ou bien un 
circuit de poursuite temporelle unique comme le circuit 
de poursuite temporelle 500 peut etre fourni pour le 
recepteur en rateau, avec les connexions appropri6es a 

25 chaquvs dent de r6cepteur. Le circuit de poursuite 
temporelle 500 comporte un d6tecteur d'erreur de 
poursuite d*horloge 502, un circuit empfechant les 
collisions 504 et un circuit de r6glage du 
positionnement temporel des dents 506, 

30 Conjointement avec le r6cepteur en rSteau, le 

moteur de recherche mesure le profil & chemins 
multiples et attribue les dents au maximum. Chacjue dent 
presente une position qui lui est associ6e qui est un 
indicateur temporel relatif. Chaque increment de 
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position represente une fraction de la p6riode . de 
I'horloge de l'616inent qui est de 1,22 88 MHz dans un 
systeme IS-95 . Dans le mode de realisation illustr6, 
des fractions de 1/8 d'616inent sont utilis^es et 
5 d' autre s fractions appropriees peuvent ^galement etre 
utilis6es. En comparant les positions temporelles des 
deux dents, on connait l*6cart teitiporel ou de retard 
des deux rayons qui arrivent, 

Le dStecteur d'erreur de poursuite d'horloge 502 

10 d6tecte les erreurs dans la. position temporelle 
courante d*une ou plusieurs dents de rScepteurs en 
rS-teau et produit un signal de correction. Le d6tecteur 
d'erreur de poursuite d'horloge 502 comporte par 
exeinple une boucle asservie au retard qui compare le 

15 positionnement temporel du rayon a chemins multiples 
regue au niveau de la dent et la position temporelle 
actuelle et produit un signal de r6glage pr6coce ou un 
reglage de signal tardif en tant que signal de 
correction. Ce signal de correction est suffisajit, 

20 lorsqu'il est fourni & une ou plusieurs dents, pour 
faire varier le positionnement temporel de dent et: 
annuler le positionnement temporel de la dent de fagon 
plus proche avec le positionnement temporel r6el du 
rayon a chemins multiples • Ainsi, le d^tecteur d'erreur 

25 de poursuite d'horloge 502- determine une position de 
dent r6gl6e et fournit une correction propos6e au 
circuit empechant les collisions 504. 

Le circuit empechant les collisions 504 regoit le 
signal de correction et compare la correction propos6e 

30 a un seuil d'ecart temporel, le circuit empechant les 
collisions 504 determine une difference temporelle 
entre la position de la dent r6gl6e et la position 
temporelle de la deuxiSme dent. Si la correction 
propos6e ne correspond pas au seuil d'6cart temporel, 
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le circuit empechant les collisions n'accepte pas la 
correction propos6e. Ceci se produit dans des cas oCi la 
correction proposee provoque la fusion des dents des 
recepteurs en rSteau autour d'une position temporelle 
5 commune de sorte que le benefice de la diversity des 
chemins est perdu. Ainsi, le circuit emp&chant les 
collisions 504 empfeche la convergence de la position 
temporelle d'un premier circuit de rScepteur, comme la 
premiere dent, et la position temporelle d'un deuxifeme 
10 circuit recepteur, comme la deuxieme dent, autour d'une 
position temporelle commune. Si la correspondance 
existe, le circuit empechant les collisions 5 04 accepte 
la correction propos6e. 

Les corrections autorisees sont ach^min§es vers le 
15 circuit de rSglage du positionnement temporel de dent 
50 6. En reponse a une correction autoris6e, le circuit 
de reglage du positionnement temporel de dent 506 
achemine un signal de correction vers le ou les dents 
appropri6e( s ) afin de r6gler le positionnement temporel 
20 de la dent. De cette manifere, le positionnement 
temporel de la dent est aligne avec le positionnement 
temporel du rayon regu et maintient en meme temps 
l*6cart temporel sp6cifie & une valeur minimum. 

La figure 7 est un chronogramme 700 illustrant le 
25 f onctionnement du circuit empSchant les collisions de 
la figure 5, La figure 7 represents une attribution 
possible de quatre dents de r6cepteur en rSteau de 
demodulation a des rayons a chemins multiples par un 
moteur de recherche. Sur la figure 7, le temps relatif 
30 est represents sur 1 ' axe horizontal exprim6 en unites 
de 1/8 de temps d*616ment. Dans ce cas, toutes les 
dents doivent maintenir un seuil d'6cart temporel 
^minimum d * un 616ment et ce sous la direction du circuit 
empechant les collisions. Ceci limite la capacity du 
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circuit de pour suite d*horloge k effectuer des reglages 
de positionnement temporel precoces ou tardifs, Un 
rSglage de positionnement temporel pr6coce correspond 
au deplacement vers la gauche ou & la decrementation de 
5 la position de la dent de 1, Un reglage de 
positionnement temporel tardif correspond k un 
deplacement vers la droite ou k une incrementation de 
la position de la dent de 1 . 

Tel qu'illustre sur la figure 7, la premiere dent 

10 702, la deuxifeme dent 704 et la troisieme dent 706 ne 
sont sSparees que par un temps d'616ment tandis que la 
quatrifeme dent 7 08 pr^sente un voisin qui lui est le 
plus proche et qui est la troisidme dent 706 et celles— 
ci sont separees par 1,5 616ments, dans ce cas, avec un 

15 seuil d'ecart temporel d*un 41§ment pour toutes les 
dents / le circuit empfechant les collisions ne permettra 
a la boucle de poursuite d'horloge que d* effectuer les 
reglages suivants • La premiere dent 7 02 ne peut faire 
que les reglages precoces. La deuxieme dent 7 04 ne peut 

20 faire aucun r6glage. La troisifeme dent 706 ne peut 
faire que les reglages tardif s. La quatrifeme dent 708 
peut faire les rfeglages tardif s ou prScoces. 

^Le scenario est modifie si certaines des 
suppositions de la figure 7 sont modif i6es . Si le seuil 

25 d* ecar L "temporel pour tous les elements est modifie, la 
capacity des dents St faire des rSglages peut changer. 
De la meme maniere, si les seuils d'ecart temporel sont 
specifies a diff^rentes valeurs pour les dents 
individuelles, la capacity des dents a effectuer des 

30 rSglages peut changer- Ces seuils peuvent Stre modifies 
individuellement pour respecter des conditions de voie 
actuelles et maximiser les b6n6fices de la diversity de 
chemin dans le recepteur en_ rateau . 
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La figxire 6 est un schema fonctionnel d'un circuit 
empSchant les collisions 600 pour un recepteur en 
rateau, Le circuit empechant les collisions 60 0 peut 
Stre utilise dans le circuit de poursuite temporelle 
5 500 de la figure 5, Le circuit empfichant les collisions 
600 comporte un multiplexeur 602, un multiplexeur 604, 
un additionneur 606, un circuit d' amplitude 608, un 
comparateur 610, un comparateur 612, une porte ET 614, 
une porte ET 616 et un inverseur 618. 

10 En r6f6rence de nouveau au circuit de position 

temporelle 500 de la figure 5, si le d^tecteur d'erreur 
de poursuite d'horloge 502. veut effectuer un r^glage de 
positionnement temporel, la correction proposee doit 
d'abord etre traitee par le circuit empechant les 

15 collisions 504. La dent trait^.e par le circuit 
empechant les collisions est appel6e dent actuelle. 
Avant que " le positionnement temporel de la dent 
actuelle puisse fetre regl6, le r6glage doit fitre 
v6rifi6 pour voir s ' il respecte le seuil d'ecart 

20 temporel de la dent. Ceci est v6rifie en comparant 
1* amplitude de la difference entre la position de la 
dent actuelle et les positions de dent non actuelles et 
en determinant si la difference est inferieure au 
seuil. Si la difference est sup^rieure au seuil, un 

25 reglage de positionnement tempore! pr^coce ou tardif 
peut etre effectu6. Si la difference est inf6rieure ou 
egale au seuil, le signe de la difference doit Stre 
examine. Si la difference est negative, un reglage de 
positionnement temporel precoce est interdit- Si la 

30 difference est positive, un reglage de positionnement 
temporel tardif est interdit. 

Le multiplexeur 602 et le multiplexeur 604 
presentent un nombre d * entrees., correspondant au nombre 
de dents. Dans le mode de realisation illustre, chaque 
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multiplexeur comprend quatre entrees pour recevoir une 
position de dent pour chaque dent respective. Les 
entries sont appel6es position de dent 0, position de 
dent 1, position de dent 2 et position de dent 3 sur la 
figure 6. Le multiplexeur 602 presente une entr6e de 
conunande 620 qui regoit un signal de commande de dent 
actuelle. De la mSme manifere, le multiplexeur 604 
presente une entr6e de commande 622 qui regoit un 
signal de commande de dent non actuelle. En reponse a 
ces signaux de commande, le circuit empechant les 
collisions 600 compare la position temporelle de 
chacune des dent de r6cepteur en rateau. Le 
multiplexeur 602 fournit la position de dent actuelle 
et le multiplexeur 604 fournit les positions de dent 
npn actuelles. En faisant varier le signal de commande 
de dent . non actuelle, le circuit empechant les 
collisions 600 pent se dSplacer parmi les autres dents 
et comparer s^quentiellement la position de la dent 
actuelle aux positions des autres dent. 

L • additionneur 606 regoit la position de dent 
actuelle et la position de dent non actuelle et 
soustrait les deux positions relatives. Le signal de 
sortie de 1 ' additionneur repr^sente la distance entre 
les deux dents. Le signal de sortie de 1 ' additionneur 
est envoye au circuit d' amplitude 608 qui determine 
1' amplitude de la difference entre la position de dent 
actuelle et 1" autre position de dent. L' amplitude de la 
difference est envoy^e h une entr6e 630 du comparateur 
610. Le comparateur 610 presente une entr6e 632 qui 
regoit le seuil d'ecart temporel pour la dent actuelle. 

Le comparateur 610 compare 1 ' amplitude et le seuil 
d'ecart temporel et g6n6re un signal de non r6glage. Le 
- comparateur 610 determine si .1 • amplitude. .. de la 
difference entre les positions de dent est sup6rieure 
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ou 6gale au seuil- Si la difference est sup6rieure au 
seuil, un reglage de positionnement temporal tardif ou 
pr^coce peut 6tre affectum et le signal de non reglage 
presentera une valeur logique 0. Si la difference est 
5 infSrieure ou 6gale au seuil, le signal de non rSglage 
presente une valeur logique 1. Le signal de non reglage 
est envoys ^ la logique de commande comprenant la porte 
ET 614 et la porte ET 616. 

Le signal de sortie de 1 • additionneur est 6galement 

10 envoys par 1 ' additionneur 606 au comparateur 612. Le 
comparateur 612 determine le signe de la difference 
entre les positions de la dent actuelle et de la dent 
non actuelle, par exemple en comparant la difference 
0. Si la difference est inf6rieure & 0, le signal de 

15 signe produit par le comparateur 612 presente une 
valeur logique de 1 . En rSponse Sl cela, la porte ET 614 
produit un signal de rSglage non precoce qui interdit 
un reglage de positionnement temper el precoce de la 
position de dent actuelle. Si la difference est 

20 supferieure k 0, le signal de signe produit par le 
comparateur 612 presente une valeur logique de 0. Cette 
valeur peut Stre inversSe par I'inverseur 618 et la 
porte ET 616 va permettre un signal de reglage non 
tardif qui interdit un reglage de positionnement 

25 temporel tardif de la position de dent 'actuelle si & la 
fois les signes de validation et de non reglage sont 
logiquement vrais . 

La porte ET 614 et la porte ET 616 comportent 
chacune une entree de validation dans le mode de 

30 realisation illustre. L' entree de validation permet au 
circuit empechant les collisions 600 d'etre desactive 
seiectivement . En general, le circuit est valide sauf 
dans certains cas Par exemple, c'est le cas lorsque la 
dent passe d'une position temporelle & une autre sous 
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la coiniuande du moteur de recherche. Par ailleurs, cela 
se produit lorsque la position de la dent est coinparee 
a une autre dent qui est d6sactiv6e, Enfin, cela arrive 
^galement lorsque la position de la dent est comparee cl 
5 une dent dont on maintient 1 ' extraction de I'horloge, 

La mise en oeuvre en temps partagS du circuit 
empfechant les collisions 600 illustrg sur la figure 6 
peut egalement comporter un dispositif de stockage tel 
qu ' une memoire pour stocker le signal de reglage non 
10 pr6coce et le signal de reglage non tardif pour chaque 
dent. Le dispositif de stockage est ensuite adressS 
pour fournir les valeurs de reglage non tardif et de 
reglage non prScoce individuelles aux dents 
respectives. 

15 Selon une autre mise en oeuvre, le circuit 

empechant les collisions 600 comporte des blocs de 
comparateur d * amplitude et de signe et de multiplexeur 
separes pour chaque combinaison possible de dents. Une 
telle mise en oeuvre fournit un f onctionnement plus 

20 rapide en permettant Si toutes les combinaisons de dent 
d'etre trait6es simultan6ment . 

La figure 8 est un organigrainrae illustrant un 
proc^de de gestion de 1 * attribution de temps dans un 
recepteur en rateau selon le deuxi&me mode de 

25 realisation de la prSsente invention. Le proc6d6 
commence a 1 ' 6tape 802 . 

A I'etape 804 , un rScepteur en rateau re9oit et 
d6module des voies de trafic et une voie pilote. Ces 
signaux comportent en general un ou plusieurs 

30 composants a chemins multiples ou rayons. A I'Stape 
806, un profil & chemins multiples pour les signaux 
re^us est determine, par exemple, par un moteur de 

recherche associ6 au r6cepteur_.en_rateau En r6ponse_ au 

profil ^ chemins multiples, les dent de r6cepteur en 



26 



2768576 



rateau sont attribu6es . h un ou plusieurs rayons h 
chemins multiples & 1 * §tape 808. A I'etape 810, ^ 
l'6tape 812 et h I'gtape 814, les dents, attributes 
poursuivent le positionnement temporel de leurs rayons 
5 respectif s . 

A I'^tape 816, on determine si un r6glage de 
positionnement temporel est requis au niveau de 
n'importe quelle dent de recepteur en rateau. Si ce 
n'est pas le cas, on retourne & I'etape 810, a 1 ' 6tape 

10 812 et a 1 ' 6tape 814 au fur et a mesure que les dents 
continuent de poursuivre les rayons. Si un reglage de 
positionnement temporel est n6cessaire, on passe & 
l'6tape 818. A 1 ' 6tape 818, une position de dent r6gl6e 
est determin6e. La position de dent reglee est la 

15 position temporelle sur laquelle le positionnement 
temporel de la dent actuelle doit gtre regl6 pour 
poursuivre la variation du positionnement temporel du 
rayon h chemins multiples re^u. La position de la dent 
reglee est compar6e & la position d'une autre dent, 

20 appelee dent x sur la figure 8. Si la difference entre 
les deux positions de dent est inferieure ci un seuil, ^ 
I'etape 820, on determine si la difference est 
negative- Si c'est le cas, a 1 * 6tape 822, le reglage 
prtcoce est interdit. Si ce n'est pas le cas, le 

25 reglage tardif est interdit. Si, a l^etape 818, la 
difference entre les deux positions de dent n'est pas 
inferieure au seuil, Si 1 • Stape 830, un rSglage prScoce 
ou tardif est permis . 

A l'6tape 8 34, tout reglage interdit est stocke 

30 dans un dispositif de memoire tandis que la branche 
actuelle est comparee aux autres branches . A 1 ' 6tape 
82 6, on determine si toutes les autres dents ont ete 

traitSes. Si ce n'est pas le cas, a .lletape 828, „x est 

increments et une nouvelle dent est choisie en tant que 
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dent non actuelle pour etre compar^e ci la dent actuelle 
et. on retourne a l*6tape 818 • Si toutes les autres 
dents ont 6t6 trait6es, h 1 • 6tape 824, le r6glage 
approprie est effectu6 sur le positionnement temporel 
5 de dent actuelle. Apr6s 1 ' 6tape 824, on retourne a 
l*6tape 810, a 1 ' etape 812 et a I'^tape 814 & mesure 
que les dents continuent de poursuivre les rayons - 

Comme on peut le voir d'aprfes ce qui pr6c6de, la 
pr6sente invention fournit un proc6d6 et \in appareil de 

10 gestion de 1 ' attribution des dents dans un recepteur en 
rSteau. Le proc6de et 1 ' appareil permettent au 
rScepteur en rSteau de combiner des rayons h chemins 
multiples et d* exploiter la diversity de voie meme 
lorsque les rayons sont s6par6s par bien moins qu'un 

15 Element. Dans un mode de realisation, les dents sont 
maintenant separees dans le temps et effectuent 
conjointement la poursuite dans le cas d'un 6tat 
d' etalement-retard faible. Dans un autre mode de 
realisation, un circuit empSchant les collisions 

20 supervise les corrections propos6es de la position des 
dents et interdit les corrections qui placeraient les 
dents trop prds les unes des autres. En utilisant l*un 
ou 1' autre des modes de realisation, la performance du 
recepteur en rSLteau est amelior6e grSce & 

25 1 ' exploitation* ue la diversite de chemin de la voie. 

Bien qu'un mode de realisation particulier de la 
presente invention ait 6t6 represents et d6crit, des 
modifications peuvent fitre apport6es. L'objectif des 
revendications jointes est par consequent de couvrir 

30 tous ces changements et toutes ces modifications qui 
respectent le veritable esprit et la port6e de 
1 * invention . 
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RE VEND I CAT IONS 

1 . Proc6d6 pour gerer les dents dans un r6cepteur 
en rateau (112) comportant au niveau d'une premiere 
5 dent (122) du recepteur en rfiteau, la reception d'un 
premier signal et la modification du positionnement 
temporel de la premiere dent en fonction de la 
variation de positionnement temporel du premier signal 
(810), et au niveau d*une deuxi^me dent de recepteur en 

10 rSteau, la reception d'un deuxifeme signal et la 
modification du positionnement temporel de la deuxifeme 
dent en fonction de la variation de positionnement 
temporel du deuxieme signal (812), le precede 6tant 
caracterise par : 

15 la determination d*un ecart temporel entre le 

positionnement temporel de la premifere dent et le 
positionnement temporel de la deuxieme dent (816), et 

le maintien d'un ecart temporel sup6rieure a une 
valeur de seuil (316). 

20 2. Proced6 selon la revendication 1, caracteris6 en 

outre en ce que le maintien de 1' ecart temporel 
comprend : 

la determination d ' une position de la premiere dent 
r6glee ; 

25 la determination d'une dif f erence temporelle entre 

la position de la premifere dent r6gl6e et la position 
de la deuxieme dent ; 

le rfiglage du positionnement temporel de la 
premi&re dent sur la position de la premiere dent 

30 regl6e uniquement lorsque la difference temporelle 
dSpasse la valeur de seuil (818). 

3. Proc6d6 selon la revendication 2, caracteris6e 
en._. outre en ce que., le maintien de 1' ecart temporel 
comprend la determination d'une amplitude de la 
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difference temporelle et la determination de la 
position de la deuxifeme dent par rapport ^ la position 
de la premiere dent regl6e et caract6risee en outre 
par : 

si 1' amplitude de la difference de temps est 
inferieure h la valeur de seuil, et si la position de 
la deuxieme dent est ant6rieure a la position de la 
dent r6glee, 1 ' interdiction d'un reglage de 
positionnement temporel pr6coce (822) ; et 

si 1' amplitude de la difference temporelle est 
infSrieure k une valeur de seuil et si la position de 
la deuxieme dent se produit plus tard que la position 
de la dent r6gl6e, interdiction d'effectuer un reglage 
de positionnement temporel tardif (832). 

4. Proc6de selon la revendication 1, caracteris6e 
en outre en ce que le maintien de I'Scart temporel 
comprend la commande conjointe de la poursuite du 
positionnement temporel de la premiere dent et du 
positionnement temporel de la deuxieme dent de sorte 
que la premifere dent et la deuxieme dent ne convergent 
pas (316). 

5. Proced6 selon la revendication A, caracteris^e 
en outre en ce que la commande conjointe de la 
poursuite comprend la modification du positionnement 
temporel de la premiere dent pour suivre la variation 
de positionnement temporel du premier signal et 
1 ' asservissement du positionnement temporel de la 
deuxieme dent un temps predetermine different du 
positionnement temporel de la premifere dent- 

6. Proc6d6 selon la revendication 1, caract6ris6e 
en outre en ce que la valeur de seuil comprend 
sensiblement un interval le d'un element. 
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